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  NHK学生ロボコン優勝のための,迅速かつ正確な足回りの製作と制御の実現. 
 
3. 理論・研究方法 
3. 1 正確な位置・姿勢推定 




   
図 3.1 製作した足回り 
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3.1.2 オムニ三輪ホイールエンコーダの運動学モデル 




1 タイムステップごとにエンコーダーから取得した値を式 1 に代入すれば、車体座標系に
おける車体の並進速度と角速度がわかる。これを地面に固定された座標系（ 系）に変換
し[式 2]、1 ステップ前の位置・姿勢に加算しすることで現在の位置と姿勢を推定する。 
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ルの半径, は車体中心からホイールまでの長さを表す.  
式 3 
 
    図 3.3 オムニ四輪の座標系               式 4 
                                                       
3.3 可視化・記録システム  
ロボットが自己位置推定した結果及び仮想的なターゲットへの追従の様子を直感的に理解
するために,可視化システムを構築した[図 3.4]. 
 ロボットは内部で処理した結果をシリアル通信で Bluetooth 接続されたコンピュータに送
信する.送られてきたデータはコンピュータで動作しているサーバーによって処理され
















                     図 3.4 可視化・記録システムの画面例  
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4. 実験内容 
(1) 自己位置推定の精度の確認 〜正確さ 
(2) 仮想ターゲットへの追従性能の確認 〜安定性 
(3) 台形駆動における最適な加速度の探索 〜迅速さ 


































図 5.1 ターゲットとロボットの比較(X 座標) 
図 5.2 ターゲットとロボットの比較(Y 座標) 
図 5.3 ターゲットとロボットの比較(Θ座標) 
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6. 考察 
実験の目的の一つ目である,自己位置推定の精度は十分に高いことが確認できた. 












[1]熊谷正朗「ロボット基礎工学 車輪移動ロボット」 2015 年 12 月 1 日閲覧 
http://www.mech.tohoku-gakuin.ac.jp/rde/contents/course/robotics/wheelrobot.html 
 
 
